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Iнварiанти топологiчно спряжених дискретних неавтономних
обернених динамiчних систем.

Теорема. При топологiчному спряженнi неавтономних дискретних динамiчних
систем зберiгаються такi геометричнi властивостi проекцiй динамiчних систем: 1)
тонка гомотопiчна еквiвалентнiсть, 2) властивiсть бути Zn - множиною, 3) майже
гомеоморфiзм, 4) напiвнеперервнiсть знизу та напiвнеперервнiсть зверху, 5) нале-
жнiсть класу Helder(α) при умовi нерозтягуваностi фактор-вiдображення, 6) дискре-
тнi апроксимацiйнi властивостi ДСР та ДНСР, 7) властивiсть ULCk, 8) властивiсть
польського простору бути АЕ (ANE), 9) властивiсть простору Х належати класу
ANR, 10) стягуванiсть простору по собi в точку, 11) властивiсть простору належати
класу AR. Доводимо дану теорему поетапно у виглядi окремих тверджень.

Твердження 1. Тонка гомотопiчна еквiвалентнiсть буде iнварiантом при тополо-
гiчному спряженнi неавтономних обернених дискретних динамiчних систем.

Твердження 2. Властивiсть бути Zn - множиною є ТС - iнварiантом динамiчних
систем.

Твердження 3. Майже гомеоморфiзм буде iнварiантом топологiчно спряжених
динамiчних систем.

Твердження 4. Напiвнеперервнiсть знизу та напiвнеперервнiсть зверху будуть
iнварiантами динамiчних систем при топологiчному спряженнi.

Твердження 5. Якщо двi динамiчнi системи (X,T ) та (Y, S) напiвспряженi не-
розтягуючим фактор-вiдображенням π, то з умови T ∈ Helder(α) випливає, що
S ∈ Helder(α).

Твердження 6. При топологiчному спряженнi дискретних неавтономних дина-
мiчних систем зберiгаються дискретнi апроксимацiйнi властивостi ДСР та ДНСР.
Нагадаємо означення.

Означення 1. X має ДСР тодi i тiльки тодi, коли для будь-якого n ∈ N i для
будь-якого неперервного вiдображення f : In× [0, 1] → X, для будь-якого ε > 0 iснує
неперервне вiдображення g : In×[0, 1] → X, яке роздiляє основи, тобто (1) d(f, g) < ε,
(2) g(In × {0}) ∩ g(In × {1}) = ∅.

Означення 2. X має ДНСР тодi i тiльки тодi, коли для будь-якої неперервної
функцiї f : Q × [0, 1] → X, для будь-якого ε > 0 iснує неперервна функцiя g : Q ×
[0, 1] → X така, що виконуються двi умови: (1) d(f, g) < ε, (2) g(Q×{0})∩g(Q×{1}) =
∅.

Означення 3. Вiдображення ϕ : X → Y називається рiвномiрно локально k- зв’я-
зним тодi i тiльки тодi, якщо для будь-якого ω ∈ Cov(Y ) iснує γ ∈ Cov(X) таке, що
для будь-яких двох вiдображень f : Sk → X та h : Qk+1 → Y таких, що виконуються



двi умови: 1) h ◦ i = ϕ ◦ f , 2) f(Sk) ⊂ Γ ∈ γ iснує вiдображення F : Qk+1 → X таке,
що (1) F продовження f , тобто F ◦ i = f , (2) ϕ ◦ F = h, (3) F (Qk+1) ⊂ O ∈ ϕ−1(ω),
або, що те саме: ϕ ◦ F (Qk+1) ⊂ U ∈ ω.

Твердження 7. Властивiсть ULCk для вiдображення ϕ : X → Y буде iнварiан-
том при топологiчнiй спряженостi неавтономних обернених дискретних динамiчних
систем.

Твердження 8. Властивiсть польського простору бути АЕ (ANE) є ТС - iнварi-
антом динамiчних систем.

Твердження 9. Властивiсть простору Х належати класу ANR буде iнварiантом
топологiчної спряженостi динамiчних систем.

Твердження 10. Стягуванiсть по собi в точку буде iнварiантом при топологiчнiй
спряженостi.

Твердження 11. Властивiсть AR є iнварiантом при топологiчному спряженнi
динамiчних систем.
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